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                             ÇĐZGĐ ĐZLEYE� ROBOT YAPIMI 

Çizgi izleyen robotlar üç ana kısımdan meydana gelir diyebiliriz. Bu kısımlar ; 

�Algılama (sensör) 

�Karar verme (pıc) 

�Uygulama (motor sürücü ve motorlar) 

Çizgi izleyen robot yapmaya başlamadan önce karar vermemiz gereken bazı hususlar vardır: 

1-Kaç sensör  kullanacağız , sensörleri nasıl yerleştireceğiz? 

--PIC’ in boşta kalan pin sayısı kadar sensör kullanılabilir. Ama sensör sayısı arttıkça yazacağınız program da 

karmaşıklaşacaktır. Sensör yerleşiminde ise (yine sizin tercihinize kalıyor) sensörler arasında çizgi uzunluğu 

kadar mesafe bırakmayı tavsiye ediyoruz tabi yazacağınız programın da buna uygun olması gerekir. Örnek 

vermek gerekirse 

:  

Bu yerleşime uygun bir algoritma olarak; 

--2 ve 3 beyaz görüyorsa düz git 

--1 beyaz görüyorsa tam sag 

--4 beyaz görüyorsa tam sol 

--Sadece 2 beyaz görüyorsa hafif sag  

--Sadece 3 beyaz görüyorsa hafif sol    

Eğer PWM kullanıyorsak hafif dönüşleri yapabiliriz aksi takdirde bütün dönüşler aynı keskinlikte olur. 

Dolayısıyla PWM kullanmak faydalı olacaktır. 
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*Sensörleri aracın en ön kısmına koymayı tavsiye ediyoruz. Böylece araç  daha viraja gelmeden onu görüp 

dönüşüne başlayacaktır , hatta pwm kullanıyorsanız ve dönüşlerde aracı  yavaşlatıyorsanız bu sistem sizin için 

faydalı olacaktır.                                                                                                                                             

  2-Mekanik kısım  

--Aracımızın mekanik yapısına karar vermek için ; 

*Aracın gideceği pist ve özellikleri, 

*Motor gücü ve kullanılacak malzeme (cinsi , ağırlığı) bilgilerine sahip olarak daha kararlı bir çizgi izleyene 

sahip olabilirsiniz. 

Örnekler verelim: 

**Aracınız çok kısa ve hızlı . Pistin düz olan kısmında hızla ilerliyor ve önünde  keskin bir viraj var.Araç viraja 

girdiğinde sensörlerle arka tekerler yakın olduğu için dönüşte geç kalacak ve pistten çıkacaktır. Ama uzun bir 

araç olsaydı şekilde görüldüğü gibi önceden dönüşe başlayıp sağlıklı bir şekilde pistte ilerleyecektir. 
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ÇALIŞMA PRE�SĐBĐ 

Çizgi izleyen robotlar siyah yada beyaz (siyah yol beyaz çizgi veya beyaz yol siyah çizgi) yolun üzerindeki ters 

renkli çizgiyi algılayıp ona göre hareket ederler. Bu hareketi sağlamak için otomobillerde olan akerman sistemi 

veya diferansiyel sürüş sistemi (tekerlekler arasındaki hız farkı ile dönüş yapılır) kullanılabilir hatta 

yapılabiliyorsa kendi sürüş sisteminizi bile yapabilirsiniz. 

Biz çizgi izleyenlerimizde daha iyi dönüş sağladığı için diferansiyel sürüş kullanıyoruz. Makalemizde de bu 

sistemi esas alacağız. 
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ELEKTRO�ĐK KISIM 

                                SE�SÖR DEVRESĐ 

 

 

***Sensörlerin bütün bağlantıları yapıldıktan sonra kontrol edilir. Kontrol işlemi yapılırken ilk önce sensörün 

kızılötesi ışık gönderip göndermediğine bir cep telefonu kamerasıyla bakılabilir.( Eğer  ışık gönderiyorsa 

sensörde mora yakın bir ışık görünür.) 
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***Sensörde bir bozukluk yoksa sıra trimpot ayarına gelir. Bu ayar yapılırken osiloskop veya voltmetre 

kullanılabilir. Sensöre beyaz bir cisim yaklaştırılıp voltmetre veya osiloskopta görünen değer değişene kadar ( 

beyaz gösterince 0V çekince  3.8V civarında bir çıkış voltajı alana kadar) trimpotu hafifçe çeviriyoruz. ( bu arada 

ölçümleri opampın out bacağından yapalım.)                                             

 

                                                     

                                                       7805 VOLTAJ  REGÜLATÖRÜ DEVRESĐ 
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MOTOR SÜRÜCÜ DEVRESĐ 
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PIC VE BAĞLA�TILARI 

 

 

          

• PIC :  (Peripheral Inteface Controller ) , yani çevresel üniteleri denetleyici arabirim olarak adlandırılabilir. 

Genel olarak Mikrodenetleyici adı verilir. Đçerisinde CPU , I/O elemanları ve kendine ait bir bellek 

bulundurur. PIC seçimi önemlidir : Analog giriş çıkış yapılabilmesi , kullancagınız I/O elemanları için 

yeterli kullanılabilir bacağının bulunması, hazır modül içerip içermemesi bunlara yapacağınız robota ve 

özelliklerine göre siz karar vermelisiniz.                                                               

• Kristal osilatör : Kare  dalga ( _|””|_ ) sinyali üreten bir devre elemanıdır.   Kristalin ürettiği  dalga PIC’in 

çalışması için gereklidir.   Bu dalganın bir frekansı vardır ve birim zamanda üretilen dalga sayısı olarak 

tarif edilir. Frekansı çalışma hızını etkiler. Bizim kullandığımız osilatör frekansı 4 MHZ ‘ dir yani 

saniyede 4 milyon dalga üretir . 

• Kapasitör : Ani voltaj farklılıklarını elemine etmek ve farklılıklardan doğacak zararları engellemek 

amacıyla kullanılır. 

• Diyotlar : Ters yönde akım geçirmeyen bir devre elemanıdır.Devrede kullanılma amacı ise oluşabilecek 

herhangi bir ters akıma karşı devreyi korumaktır. ( motor sürücü devresinde kullanılan diyotlar 

motorlar çalışmazken tekerlerin dönüp  ters yönde gönderebileceği akımlara karşı koruma amaçlıdır.) 
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 TÜM DEVRE 
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BASKI  DEVRE 

Devreyi bilgisayarda tasarladıktan sonra onun baskı devre haline getirmek için, laser yazıcıdan asetat kağıda çıktı 

alıyoruz.uygun boyutlarda bir bakır plakanın üzerini güzelce temizledikten sonra asetat kağıdın tonerli kısmı 

bakırın üzerine gelecek şekilde yerleştirip  kaydırmadan 5-10 dk sıcak ütü ile üzerine bastırıyoruz. Böylece toner 

bakırın üzerine geçip yolları oluşturacaktır. Daha sonra asetatı kaldırıyoruz. Yolların tam çıkıp çıkmadığını 

kontrol edip , asetat kalemiyle yolların üzerinden tekrar geçiyoruz. Daha sonra 3 tuz ruhu 1 perhidrol oranıyla 

uygun miktarda bir karışım hazırlayıp bakır plakayı bu karışımın içine atıyoruz.( Karışımın çok fazla olmasına 

gerek yoktur. Kullanılacak kap plastik veya cam olmalıdır.) Bu işlem mümkünse açık havada ve eldiven takılarak 

yapılmalıdır. Eritme işlemi tamamlandıktan sonra yolları tekrar kontrol edip bakırın üzerindeki toner ve asetat 

kaleminden kalan artıkları ovalayarak temizliyoruz. 
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Devre elemanlarını yerleştirmek için gerekli noktaları bir mini matkapla deldikten sonra elemanları uygun 

şekilde lehimleyip kısa devre veya açık devre olup olmadığını kontrol ediyoruz. 

.  
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   PROGRAMLAMA 

Kullanılabilecek programlama dilleri: PIC assembly , PIC c , Pıc basic 

Programı yazabilmek için bir derleyiciye ihtiyaç vardır . Biz derleyici olarak microchip firmasının geliştirmiş 

olduğu ve internetten ücretsiz olarak edinilebilecek olan MPLAB derleyici programını kullanıyoruz. 

Programınızı burda yazdıktan (yazılan program kodları .asm uzantılıdır) sonra derleyip oluşan dosyalar içinden 

.hex uzantılı dosyayı  pıc’e yüklüyoruz. Yükleme işlemi için ise  pıc programlayıcı ve yükleme programına 

ihtiyaç vardır. 

 

                                                  -------PIC programlayıcı------  
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    MPLAB KULLA�IMI 
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Kullanılacak PIC seçildikten sonra yeni proje oluşturmak gerekir. Bunun için gerekli adımlar : 

PROJECT � NEW  işlemi yapıldıktan sonra şöyle bir pencere açılır, 

 

Project name � yazan yere  proje adını yazıp daha sonra projenin saklanacağı dosyayı �Browse ‘ye tıklayıp 

seçiyoruz. Böylece projelerimiz için gerekli yeri hazırlamış oluyoruz. Daha sonra FILE � NEW deyip bir 

çalışma sayfası açıyoruz. Eğer açtığımız sayfayı bir dosyaya kaydetmezsek hatalı kodları renkli olarak 

göstermiyor, bunun için sayfa açıldıktan sonra FILE � SAVE AS deyip bir ad verip daha önce açmış olduğumuz 

proje dosyasının içine kaydediyoruz ,bu sayede kodlarımız renkli görünüyor. Burdan sonra kodları yazmaya 

başlayabilirsiniz. Kodları yazdıktan sonra PROJECT � BUILD ALL deyip derliyoruz eğer hata varsa bu işlem 

sırasında ortaya çıkacaktır, hata yoksa kodumuzun değişik uzantılı dosyaları projenin kayıtlı olduğu yere 

otomatik olarak atılacaktır. Bunlardan .hex uzantılı olanı daha önce de söylediğimiz gibi pıc’ e yüklenecek 

olanıdır. Bunun dışında derlemek için direk Mpasm’yi de kullanabilirsiniz yada .asm uzantılı kaydettiğiniz bir 

programı Mplab’ta Open deyip açarak daha sonra da PROJECT� QUICKBUILD diyerek derleyebilirsiniz ama 

Mplab’ta proje açarak bu işlemi yapmak Mplab’ın birçok faydalı özelliğini kullanabilmemizi sağladığı için daha 

yararlıdır. 
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      ALGORĐTMA 

Aracımızda çizgi genişliği mesafesinde 3 tane sensör olduğunu varsayalım. 

                       -1-                                                -2-                                                        -3- 

Basit şekilde düşünürsek. 

1. durumda en soldaki sensör sensör beyaz çizgiyi görüyor , dolayısıyla aracı sağa dönmesi gerekir. Bunun için 

sol motor durdurulması gerekir. 

2.durumda ortadaki sensör beyaz gördüğü için aracın düz gitmesi gereklidir, yani iki motorda çalışmalı. 

3. durumda 1.durumun tam tersi olması gerekli yani sağ motor durmalı., 

  

                                                                       ÖR�EK KOD 
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    Siyah yol üzerine beyaz çizgi için yazılmış örnek kodlar.  (En basit şekilde yazılmış, PWM kullanılmamıştır. ) 

Not: Makalede geçen entegreler ve baskı devre, PWM vb. konular hakkında daha detaylı bilgi almak için 

topluluğumuzun diğer makalelerinden faydalanabilirsiniz.  

 

                     ÇĐZGĐ ĐZLEYEN BĐTMĐŞ HALĐ        :      ****HÜRMĐNATÖR***** 

Bağlantılar 

http://robot.ee.hacettepe.edu.tr/ 


